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DESARROLLO DE UNA APLICACIÓN EN LABVIEW PARA EL CONTROL DE 
TRAYECTORIAS DEL BRAZO ROBOT, DE 4 ARTICULACIONES CON PINZA, MODELO 
S300105 DE LYNXMOTION 
 
RESUMEN 
En el presente proyecto se muestra el diseño de una aplicación programada en LabVIEW, con la cual 
se controla la posición del brazo robot S300105 de 5 ejes y 4 articulaciones desarrollado por 
Lynxmotion, Inc.  
Esta aplicación permite el movimiento manual mediante la cinemática directa. También realiza la 
generación de trayectorias y el movimiento manual con un joystick usando la cinemática inversa. 
Adicionalmente, se ha añadido una unidad inercial (IMU) CC3D para proporcionar al brazo robot una 
funcionalidad extra: Imitación de los giros aplicados al sensor. 
Palabras clave: Brazo robot, sensor inercial, IMU,  joystick, LabVIEW, aplicación, trayectorias, pinza, 
servomotores, control de la posición, cinemática inversa, cinemática directa. 
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DESENROTLLAMENT D’UNA APLICACIÓ EN LABVIEW PER AL CONTROL DE 




En el present projecte es mostra el disseny d'una aplicació programada en LabVIEW, amb la qual es 
controla la posició del braç robot S300105 de 5 eixos i 4 articulacions desenvolupat per Lynxmotion, 
Inc. 
Esta aplicació permet el moviment manual per mitjà de la cinemàtica directa. També realitza la 
generació de trajectòries i el moviment manual amb un joystick usant la cinemàtica inversa. 
Addicionalment, s'ha afegit una unitat inercial (IMU) CC3D per a proporcionar al braç robot una 
funcionalitat extra: Imitació dels girs aplicats al sensor. 
Paraules clau: Braç robot, sensor inercial, IMU, joystick, LabVIEW, aplicació, trajectòries, pinça, 
servomotors, control de la posición, cinemática inversa, cinemática directa. 
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LABVIEW APLICATION DEVELOPMENT FOR ROBOTIC ARM (4 JOINTS AND PLIERS) 
TRAJECTORY CONTROL, LYNXMOTION MODEL 2300105 
 
ABSTRACT 
A LabVIEW design application is shown in this project in order to control the robotic arm position 
(S300105, 5 axis and 4 joints, developed by Lynxmotion, Inc). 
This application allows the manual movement through forward kinematics. It also generates the 
trajectory and the manual movement with a Joystick using inverse kinematics. 
Besides, an inertial unit (IMU) CC3D has been added to provide an extra functionality: Imitation of the 
turns applied to the sensor. 
Keywords: Robotic arm, inertial sensor, IMU, joystick, LabVIEW, application, trajectory, pliers, 
servomotors, position control, inverse kinematics, forward kinematics. 
 
   
 
Equipment used and application developed. 
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La	 presente	 memoria	 tiene	 como	 objetivo	 introducir	 el	 equipo	 utilizado	 (brazo	 robot,	 aplicación,	
sensor	 y	 joystick)	 y	 los	 problemas	 a	 tratar	 del	 movimiento	 del	 brazo	 robot	 en	 la	 aplicación	
(generación	de	trayectorias	y	cinemática	directa	e	inversa).	
Asimismo	 también	 se	 discutirá	 la	 comunicación	 de	 los	 datos	 de	 los	 periféricos,	 la	 solución	 al	
problema	de	 la	cinemática	directa	e	 inversa	adoptada,	 la	generación	de	trayectorias,	el	 sistema	de	
seguridad	y	el	control	remoto	de	la	aplicación	desde	un	dispositivo	Tablet.	
El	 documento	 finalizará	 con	 las	 conclusiones	 obtenidas	 tras	 realizar	 este	 Trabajo	 Final	 de	 Grado,	




























A	 continuación	 se	 van	 a	 detallar	 los	 puntos	más	 importantes	 que	 se	 tratarán	 en	 la	 aplicación,	 así	
como	el	equipo	usado.	
2.1	Descripción	del	brazo	robot	
El	 brazo	 robot	 utilizado	 es	 un	 brazo	 robot	 de	 5	 ejes	 y	 de	 603	 gramos	 de	 peso	 (sin	 baterías)	













La	 placa	 SSC	 se	 configura	 con	 tres	 jumpers,	 de	 manera	 que	 se	 pueden	 variar	 las	 siguientes	
características:	
	
Jumper	 Función	 Off	 On	 Descripción	
R	 Rango	 90º	 180º	 Rango	de	giro	de	las	articulaciones	
I	 Identificación	 0-7	 8-15	 Direcciones	de	los	servos	




























La	 información	 se	 envía	 por	 protocolo	 UAV-talk.	 Con	 un	 código	 JavaScript	 se	 transforma	 la	



















































































































No	obstante	se	ha	escogido	por	 simplicidad	 la	 resolución	por	geometría,	es	decir,	 la	obtención	del	

















El	 objetivo	 de	 la	 cinemática	 inversa	 es	 la	 obtención	 de	 los	 ángulos	 del	 brazo	 robot	 a	 partir	 de	 un	
punto	del	espacio	[x,	y,	z]	dado	(Craig,	2006).	
Nuevamente	 existen	 diferentes	 formas	 de	 resolver	 este	 problema,	 como	 por	 ejemplo	 soluciones	

















seguros	 entre	 dos	 puntos	 del	 espacio.	 Esto	 se	 consigue	 usando	 trayectorias	 continuas,	 que	 se	

































Para	 el	 diseño	 de	 la	 aplicación	 se	 ha	 optado	 por	 el	 uso	 de	 bucles	 Do-While,	 de	 manera	 que	 el	
programa	 funcionará	 hasta	 que	 se	 pulse	 el	 botón	 de	 Stop.	 A	 continuación	 se	 van	 a	 enumerar	 las	
funciones	de	cada	bucle	
• Creación	 del	 brazo	 3-D	 y	 envío	 de	 la	 información	 del	 movimiento	 manual	 digital	 de	 éste	















Estos	 bucles	 se	 han	 combinado	 con	 las	 llamadas	 "Ocurrencias"	 de	 LabVIEW,	 que	 anulan	 algunos	
bucles	 en	momentos	determinados	para	 ahorrar	 código	 y	 agilizar	 la	 aplicación	 (como	por	 ejemplo	




























































Primeramente	se	eligió	un	VI	de	 la	 toolbox	de	Robotics	para	 realizar	 la	 cinemática	 inversa.	Pero	al	
tratarse	de	un	método	iterativo	(a	veces	se	obtienen	resultados	ilógicos	si	se	ejecutan	a	tiempo	real)	















De	 esta	manera	 se	 tendrá	 que	 resolver	 un	 problema	 plano	 en	 vez	 de	 tres	 dimensiones,	 donde	 el	









Para	 la	 resolución	 del	 problema	 en	 dos	 dimensiones	 resultante,	 se	 ha	 escogido	 el	 método	
geométrico	por	simplicidad.	No	obstante,	como	se	ha	dicho	anteriormente,	el	sistema	de	ecuaciones	











No	obstante,	 si	 no	 se	 encuentra	una	 solución,	 se	 le	 suma	al	 ángulo	de	 cabeceo	0,5	 y	 se	 volverá	 a	





h	=	 𝑅! + 𝑍𝑀!	
θ	=	arctg	(!"! )	
β	=	arcos	[(!!! – !!! ! !!) ! !!∗! ]	
q1	=	90	-	θ	+	β	











Sin	 embargo,	 hay	 ciertos	 puntos	 que	 no	 se	 pueden	 llegar	 a	 alcanzar	 de	 esta	 manera,	 ya	 que	 el	
resultado	es	 tener	 todos	 los	ángulos	positivos	o,	 si	 la	base	está	orientada	opuestamente	al	punto,	



















































Se	 ha	 diseñado	 de	manera	 que	 el	 joystick	 suma	 o	 resta	 coordenadas	 [x,	 y,	 z]	 en	mayor	 o	menor	
medida	 (hasta	 llegar	 a	 unos	 límites	 diseñados)	 dependiendo	 del	 movimiento	 que	 se	 le	 aplica	 al	
Joystick.	Esto	se	resume	en	que	si	se	realiza	el	máximo	movimiento	del	Joystick	hacia	la	derecha,	el	
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• Que	 el	 proyecto	 ha	 sido	 llevado	 a	 cabo	 por	 un	 Graduado	 de	 Ingeniería	 en	 Tecnologías	
Industriales.	


































2. Equipo	 usado:	 Se	 considerará	 que	 tanto	 el	 brazo	 robot	 como	 el	 sensor	 y	 el	 Joystick	 lo	






































































Esta	 tabla	muestra	 los	precios	 (€/h)	de	cada	unidad	de	obra	y	 las	mediciones	 (horas	 invertidas)	de	
cada	una	de	ellas	para	obtener	el	gasto.	La	tabla	queda:	
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Éste	 bucle	 es	 la	 representación	 gráfica	 del	 famoso	 bucle	 "If...	 Else"	 en	 cualquier	 lenguaje	 de	
programación.	

























Para	 explicar	 de	 una	 manera	 más	 sencilla	 la	 creación	 del	 modelo	 3D	 usado	 en	 la	 aplicación	
creada	en	LabVIEW,	se	usara	un	ejemplo	más	sencillo.	
Este	ejemplo	consiste	en	 la	 representación	de	un	cilindro	unido	a	una	esfera	en	el	extremo	de	
éste,	 pudiendo	 girar	 el	 cilindro	 (y	 en	 consecuencia,	 la	 esfera)	 en	 forma	 de	 inclinación	 y	 de	



































• Creación	 de	 figuras	 geométricas	 	 	 	:	 Crea	 un	 objeto,	 que	 es	 "rellenado"	 por	 un	
dibujo	u	otro	conjunto	de	objetos.	








































Con	 la	 acción	 "Delete	 from	 array",	 se	 eliminará	 el	 número	 de	 fila	 que	 indique	 el	 control	 y	 se	
























































































































































































































dentro	 de	 una	 semiesfera	 positiva	 según	 las	 coordenadas	 x	 e	 y.	 Esto	 se	 realiza	 mediante	 el	
siguiente	"Case	structure":	
Los	booleanos	mostrados	están	unidos	de	manera	que,	una	vez	encuentre	una	solución,	cambien	























































Esto	 significa	que	 si,	por	ejemplo,	obtenemos	106°	de	 la	 recta,	el	hombro	y	 codo	 se	 inclinaran	



















































Para	 su	 diseño,	 se	 han	 creado	 variables	 compartidas	 en	 el	 proyecto	 de	 LabVIEW.	 Estas	 variables	
permiten	compartir	información	de	los	controles	e	indicadores	entre	varios	programas.	








No	obstante,	 como	 tanto	en	el	programa	principal	 como	en	el	programa	para	el	dispositivo	Tablet	
escriben	 sobre	 la	 misma	 variable	 compartida,	 necesitamos	 priorizar	 una	 de	 las	 dos	 para	 que	 el	
programa	 sepa	 cuál	 de	 los	 dos	 controles	 obedecer.	 Esto	 se	 consigue	 con	 la	 variable	 compartida	
“Funcionamiento”,	 que	 hará	 que	 los	 controles	 del	 programa	 principal	 escriban	 a	 la	 variable	
compartida	sólo	si	el	programa	del	dispositivo	Tablet	esta	desconectado.	
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tiene	 sus	 privilegios	 (el	 Operario	 y	 el	 Técnico	 no	 puede	 ver	 ciertos	 controles	 que	 se	 explican	 a	
continuación).	









	 	 	 Figura	3.	Pestaña	de	Handmade	movement	de	la	aplicación.	
En	esta	pestaña	tenemos	varias	opciones:	
1 Mover	el	brazo	 robot	con	 los	controles	que	nos	ofrece	 la	aplicación.	Se	puede	controlar	 la	
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